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ファジィ推論による簡易歩行ロボットの障害物回避制御
海 津 宏 １）
Obstacle Avoidance Control for Simple Walking Robot by Using Fuzzy Reasoning
Hiroshi KAIZU
I t i s i m p o r t a n t t o s t u d y t h e i n t e l l i g e n t c o n t r o l c o n c e r n i n g o b s t a c l e a v o i d a n c e
f o r a w a l k i n g r o b o t . T h i s p a p e r s t u d i e s t o d i s c u s s t h e o b s t a c l e a v o i d a n c e
c o n t r o l m e t h o d f o r t h e s i m p l e b i p e d r o b o t w h i c h a p p l i e d f u z z y r e a s o n i n g
a n d p r o d u c t i o n r u l e s . I n t h e f i r s t s t e p , a b i p e d r o b o t r e c o g n i z e t h e s t a t i c a n d
d a n g e r b e t w e e n a r o b o t a n d a n o b s t a c l e b y t h e f u z z y r e a s o n i n g . I n t h e s e c o n d s t e p ,
us ing the degree of danger a robot dec ides the opera t ion of avoidance by the dec is ion table .
S o m e c o n t r o l r e s u l t s o f c o n d u c t i n g e x p e r i m e n t s o n t h e s t e p s a r e s h o w n t o p r o v e
th e e f f e c t iv e n e s s o f th i s fu z z y b ip e d ro b o t .



































































































トルクと速度 0.17 sec/60 °
コントロールボード RCB-1 × 2
インターフェース RS-232C
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V Ｎ:very near s:safe vd:very danger
なく最終防御の姿勢となっている。また、段差における
足踏み昇降の実行が可能となった。その際、時間遅れが
生じつつも、昇降中に段差を変更しても対応可能であり
高さによってはサイドステップによる回避と昇段の継続
が確認された。一方、ロボットがガタガタと震えだすハ
ッチング状態が時々生じた。
以上、動的障害物やプログラム等の調整を重ねた結果
結果、ロボットの機構的課題は残るが昇段や各種障害物
回避動作を円滑に行うことが確認された。
４．おわりに
主に制御法やファジィ推論法の実機教材の観点から
簡易二足歩行ロボットによる障害物回避、および昇降段
に関する実例報告を行った。当初、新制御法実証やモデ
ル化による教育用シミュレータの設計開発との目的もあ
ったが、KHRの性能限界からその期待を満たすことが出来
なかった。これまでに筆者が報告した各種ファジィ推論
による移動体の動的障害物回避制御や倒立振子の安定化
実時間制御に比べ、モータの過電流対応や実機上のメカ
ニカル的な調整が十分に必要であった。一方、実験に携
わった学生やものづくり教育支援講義の生徒達には、大
切な教育効果を得ることができ幸いである。
知的電動車椅子や自律移動ロボット等に関する実環境
への展開が現実的急務であり、そのための身近な周辺技
術や実効的専門的な実験教育が不可欠と考える。障害物
の推定予測と認識その自動回避だけでなく外的情報との
連携、誘導支援等、専門サービス技術の拡充にも意義を
感じる。今後は、学習予測機能、足先蹴りの動作、実環
境・障害物へのより柔軟な対応、および教材としての教
育評価の検証と改善を行う予定である。
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図５．回避モデル例（昇段、静的障害物）
図６．フローチャート概略
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図７．１段昇段(未知段差)
図９．右サイドステップ（昇段不可による回避）
図８．２段昇段(未知段差)
図１０．防御姿勢（最大危険度による回避）
